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 要  旨 
 
近年，我が国の高齢社会化に伴い，加齢に伴う身体機能の低下によって，日常生活を
自立して営むことが困難な高齢者が増大している．とくに下肢の衰えによる起立障害は，
高齢者の日常生活における自立を阻害する最大の要因になっており，起立動作を支援す
るシステムの開発が望まれる．平成15年現在，入院等はせずに自宅にて生活しているが，
日常生活に影響のある65歳以上の高齢者の割合は，高齢者人口1000人あたりで235人とな
っており，とくに家庭内における起立支援システムの重要性が高い．しかし，既存の起
立支援装置の多くは被介護者の全体重を保持するよう設計されており，起立動作に際し
て被介護者が自らの力を使う必要が無いため，下肢の衰えがますます促進される，とい
う悪循環に陥る危険性がある．また，そのような装置は老人ホーム等の施設での運用を
前提としているため大規模，高コストであり，家庭内で用いることは難しい．そこで本
研究は，下肢の筋力を維持しつつ高齢者の自立的な生活を実現するために，被介護者自
らの力を用いながら，足りない筋力を支援することで起立動作を可能にする起立支援シ
ステムの開発を行う． 
 
本研究は，使用者を安全かつ安定して起立支援を行う必要があるため，軽量で剛性の
高い並行4リンク機構を用いた起立支援機構を開発した．開発した並行4リンク機構はア
クチュエータを本体下部に設置できるため，システム全体の重心位置を下げたシステム
設計が可能となり，システム全体の小型化を実現した．使用者が本システムを使用する
場合，リンク機構先端部に取り付けられた体保持用のパッドに体幹を預けるか，パッド
を把持する． 
 
さらに本研究は，開発した起立/着座支援とリハビリ機能を有する試作機を用いた
予備実験の結果をもとに体保持用パッドの軌道の違いによる各関節にかかる負荷
の変化についてコンピュータシミュレーションを用いて検証し，使用者の負荷を
減らすことのできる軌道の生成を行った．また，3つの体保持用パッドの試作を行
い，各パッドの説明をし，前述と同様のシミュレーションを行うことにより試作
したパッドが高齢者介護やリハビリテーションといった分野別の分類を行った．  
 
